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Abstrak: Mobile robot adalah tipe robot yang paling populer dalam dunia penelitian robotik. Dari segi manfaat, 
penelitian tentang berbagai tipe mobile robot diharapkan dapat membantu manusia dalam melakukan otomasi dalam 
transportasi, platform bergerak untuk robot industri, eksplorasi tanpa awak, dan masih banyak lagi. Penelitian mengenai 
teknologi robot telah banyak dikembangkan, berbagai jenis robot telah dikembangkan untuk beberapa kepentingan yang 
bisa membantu kepentingan manusia misalnya dibidang industri, robot digunakan melakukan pekerjaan dengan resiko 
bahaya yang tinggi ataupun melakukan pekerjaan yang membutuhkan tenaga besar dan sebagainya. Pengembangan robot 
juga dilakukan dengan berbagai kompetisi atau perlombaan, diantanya ABU Robocon, Trinity College, Kontes Robot 
Cerdas Indonesia dan berbagai perlombaan robot lainnya. Monomonic  firefigthing robot dibuat sebagai salah satu 
penelitian simulasi bentuk robot dalam skala kecil dimana robot tersebut merupakan robot mobile dengan pergerakan 
menggunakan prinsip four wheel drive yang berfungsi mencari api dalam suatu ruangan yang telah ditentukan dan 
kemudian mematikan api tersebut. Untuk navigasi Monomonic firefighting robot menggunakan sensor jarak (ultrasonik), 
sensor api (UvTron), sensor warna (photoreflector), pemadam api (kipas), dan servo motor, semuanya dihubungkan ke 
satu sistem kontrol menggunakan mikrokontroller OOPic sehingga Monomonic firefighting robot dapat berjalan secara 
autonomous tanpa kendali manual seperti remote control untuk mencari api dalam miniatur ruangan yang telah 
ditentukan dengan menggunakan penggerak berupa empat buah motor dc. Sistem penggerak menggunakan four wheel 
drive pada Monomonic firefighting robot memungkinkan robot dapat melakukan manuver yang sangat dinamis dan 
dapat melewati beberapa halangan seperti staircase, clutter dan unevenfloor. 
 
Kata Kunci : Mobile Robot, Four wheel drive, Motor DC, Sensor, Microcontroller OOPic 
 
 
1    PENDAHULUAN 
 
 Mobile Robot adalah tipe robot yang paling 
populer dalam dunia penelitian robotik. Sebutan ini 
biasa digunakan sebagai kata kunci utama untuk 
mencari rujukan atau referensi yang berkaitan dengan 
robotik di internet. Publikasi dengan judul yang 
berkaitan dengan mobile robot sering menjadi daya 
tarik, tidak hanya bagi kalangan peneliti, tapi juga 
bagi kalangan awam. Dari segi manfaat, penelitian 
tentang berbagai tipe mobile robot diharapkan dapat 
membantu manusia dalam melakukan otomasi dalam 
transportasi, platform bergerak untuk robot industri, 
eksplorasi tanpa awak, dan masih banyak lagi. 
 
 Berbagai cara dalam mengembangkan dan 
memasyarakatkan teknologi robotika dilakukan 
diantaranya dengan mengadakan perlombaan robot 
seperti yang telah dilakukan Trinity College dan 
Kontes Robot Cerdas Indonesia yang secara rutin 
dilaksanakan tiap tahun. Kategori perlombaan juga 
banyak jenisnya tergantung tema yang disertakan 
dalam tiap perlombaan tersebut, seperti yang 
diselenggarakan oleh Trinity College maupun Kontes 
Robot Cerdas Indonesia yang mengambil tema robot 
pemadam api (Fire Fighting). Pada intinya setiap 
lomba tersebut dituntut untuk bisa membuat robot 
yang mempunyai inteligence yang baik untuk dapat 
melaksanakan misi yang telah ditentukan. 
 
2    FOUR WHEEL DRIVE 
 Robot monomonic dirancang agar  dapat 
bergerak dengan menggunakan 4 roda yang 
digerakkan oleh 4 buah motor DC, dengan 
pergerakan menggunakan 2 roda disebelah kanan dan 
2 roda disebelah kiri serta masing-masing motor 
disetiap sisi dipasang secara paralel. Jadi pada 
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prinsipnya hanya menggerakkan dua motor DC yaitu 
motor DC sebelah kanan dan kiri. Agar torsi yang 
hasilkan menjadi lebih besar maka masing-masing 
motor DC dipasang secara paralel.  
 Untuk membuat robot berjalan lurus ke 
depan (maju) maka kecepatan dari masing-masing 
motor DC harus sama besar dan polarisasi antara 
motor DC sebelah kiri dengan polarisasi motor DC 
yang ada disebelah kanan harus dibuat berlawanan. 
Hal yang serupa juga diperlakukan untuk pergerakan 
Robot dengan arah mundur. Jika ingin membuat 
robot berputar (berbelok) ada dua cara yang bisa  
digunakan, yaitu berputar ditempat (titik pusat 
putaran ada di tengah-tengah robot) dan berputar 
berubah posisi (titik pusat putaran berada di titik roda 
depan robot). Jika diinginkan robot berputar ditempat 
ke arah kanan maka motor DC sebelah kiri dibuat 
arah maju dan motor DC sebelah kanan dibuat arah 
mundur dengan kecepatan yang sama dan sebaliknya 
untuk robot berputar ditempat ke arah kiri. 
Sedangkan untuk membuat robot berbelok ke arah 
kanan dengan bertumpu pada titik putaran roda depan 
maka motor DC sebelah kiri dibuat berputar dengan 
arah maju dan motor DC disebelah kanan dibuat 
tidak berputar (diam), sebaliknya untuk membuat 
robot berbelok ke arah kiri dengan bertumpu pada 
titik putaran roda depan maka motor DC sebelah 
kanan dibuat berputar dengan arah maju dan motor 
DC disebelah kiri dibuat tidak berputar (diam). 
 Pada gambar 1, 2 dan 3 diperlihatkan 
bagaimana sistem pergerakan dari masing-masing 
motor DC yang dipasang dan terhadap masing-
masing gaya yang dialami. 
 
 
 
Gambar 1:  Sistem Gerak Robot Maju 
 
 
Gambar 2:  Sistem Gerak Robot Putar di 
Tempat Kanan 
 
 
 
Gambar 3:  Sistem Gerak Robot Belok Kanan 
 
 
3    RANCANGAN ROBOT 
 
3. 1    Bahan Robot 
  
 Untuk desain chasis/badan robot digunakan 
bahan dari fiber (acrylic). Pemilihan bahan acrylic 
berdasarkan pertimbangan bahwa disamping ringan 
bahan acrylic ini juga gampang dibentuk untuk 
mendapatkan rancangan bentuk body robot yang 
akan dibuat dan juga dapat menghindari terjadinya 
hubungan singkat diantara  komponen elektronika 
yang dipakai seperti sensor ultrasonik,  sensor api 
(UVTron), sensor warna, motor DC speedcontrol dan 
terutama mikrokontroler, karena sifat mikrokontroler 
yang berupa PCB terbuka dan batere yang 
merupakan sumber arus sangat beresiko kalau 
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dipasang dengan menggunakan bahan yang bisa 
menghantarkan arus listrik maka dipilih bahan 
acrylic untuk keperluan tersebut. 
3. 2  Chasis / Body Robot 
 Chasis atau Body robot dirancang dalam dua 
bagian, yaitu bagian bawah dan bagian atas. Bagian 
bawah merupakan bagian chasis dari roda motor 
tempat 4 buah motor DC dipasang. Sedangkan 
bagian atas adalah tempat komponen-komponen 
sensor, mikrokontroler, dan batere. 
 Chasis robot mempunyai ukuran panjang 24 
cm dan lebar 18 cm, sedangkan panjang robot 
disesuaikan dengan ukuran diameter roda. Dimana 
diameter roda robot sebesar 11 cm sehingga jika dua 
roda robot berarti panjangnya 11 cm x 2  = 22 cm 
dengan lebar celah antara dua roda sebesar 2 cm. 
Robot dibuat dengan pertimbangan bahwa dua motor 
DC ditambah gearbox masing-masing dipasang 
secara seri mencapai panjang 14 cm dengan jarak 
antara kedua motor sebesar 4 cm. Tinggi robot 
ditentukan 24 cm dengan pertimbangan diameter 
roda 11 cm, tempat batere 5 cm, tinggi servo motor 
dan kipas 7 cm dan ketebalan acrylic jika 
dijumlahkan untuk masing-masing lapisannya 1 cm.  
 
 
 
Gambar 4: Penampang Dasar Chasis Motor DC 
Robot 
 
 
Gambar 5: Tampak Bawah Dari Desain 
Chasis/Body Dengan Roda Robot 
 
 
 
Gambar 6: Tampak Depan Body Robot 
 
 
 
Gambar 7: Tampak Samping 
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3.3    Motor 
 
3.3.1    Motor DC 
 
 Motor DC yang dipakai untuk robot yang 
kita buat menggunakan 24VDC 195 RPM IG32 Gear 
Motor. Gear motor ini sangat kompatibel dengan 
beberapa motor speed controller. 
 
 Spesifikasi dari 24VDC 195 RPM IG32 
Gear Motor yang dipakai adalah : 
 
 Kecepatan putar motor rata-rata 195 rpm. 
 Torsi 1,4 Kgf-cm.  
 Besar arus listrik yang digunakan sebesar 
250 mA.  
 Perbandingan reduksi gear motor  1 : 27 
 Suplai daya sebesar 24 Volt DC 
 
 
 
Gambar 8:  Motor DC Untuk Penggerak Roda 
Robot 
 
 
 
Gambar 9: Karakteristik Motor dan Gear 
Motor 
 
3.3.2    Motor DC (Kipas Pemadam Api) 
 Untuk memadamkan api lilin dipakai kipas 
dengan baling-baling yang digerakkan oleh sebuah 
motor dc yang berkecepatan tinggi. Motor DC ini 
diberi power supply sebesar 5 volt dan dikendalikan 
langsung oleh mikrokontroler sesuai dengan program 
yang diberikan.  
3.3.3    Servo Motor 
 
 Servo motor yang dipakai adalah servo motor 
standar seri R83-CONT-BB. Servo motor ini sangat 
kompatibel dengan beberapa controller seperti 
OOPIC, Brainsteam GP 1.0, Basic Stamp, Atmel 
8951 dan controller-controller lainnya. Pada robot 
ini servo motor digunakan untuk menentukan posisi 
dari api dan mengarahkan kipas untuk memadamkan 
titik api tersebut. 
 
Spesifikasi dari servo motor yang dipakai adalah : 
 
 Kecepatan putar motor sejauh 60° ditempuh 
dalam waktu 0.15 detik. 
 Kompatibel dengan beberapa sistem kontrol 
yang menggunakan clock 1500 sec.  
 Mampu bekerja pada  beban yang beratnya 
44 oz (+ 1,25 kg) dengan besar tegangan 
kerjanya sebesar 4.8V  
 Berat servo motor 1.66 oz ( 47 gr ). 
 
 Servo motor dioperasikan dengan 
menggunakan feedback untuk membandingkan suatu 
posisi putaran servo terhadap pulsa yang diberikan 
setiap 14 ms sampai 20 ms(milliseconds). Jika 
pulsa/signal yang diberikan pada nilai 0.6 ms, servo 
akan berputar pada posisi maskimum dan jika 
pulsa/signal ditambahkan mendekati nilai 2.4 ms, 
servo akan berputar pada  posisi maksimum dengan 
arah yang berlawanan. Sebuah pulsa/signal yang 
diberikan sebesar 1.5 ms akan men-set posisi servo 
pada posisi tengah-tengah (netral).  
 
 
 
Gambar 10: Posisi Dari Servo Motor Ketika 
Diberi Pulsa/Signal 
  
 Controller OOPIC dirancang untuk jenis 
servo motor dari Futaba model FP-S148. Jenis servo 
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motor ini mempunyai posisi netral  pada 1.52 ms, -900 
pada signal 0.6 ms, dan 900 dengan signal sebesar 
2.4 ms. Untuk jenis servo motor yang lain nilai-nilai 
tersebut tidak jauh berbeda seperti servo motor yang 
kita pakai R83-CONT-BB. 
 
 
3.4    Sensor  
 
 Pada robot yang kita rancang, kita 
menggunakan tiga jenis sensor, yaitu : 
 
1. Sensor ultrasonik untuk jarak (Ranger).  
2. Sensor warna putih. 
3. Sensor Api (Lilin). 
 
3.4.1    Sensor Ultrasonik Untuk Jarak (Ranger) 
 
 Untuk mendeteksi jarak robot terhadap 
dinding agar robot tidak menabrak dinding, 
digunakan sensor Ultrasonic Ranger Finder SRF04. 
  
Spesifikasi dari sensor SRF04 adalah : 
 
 Tegangan yang digunakan  +5 Volt 
 Besar arus 30 mA. 
 Frekuensi yang digunakan  40 kHz. 
 Jarak terjauh (Maximum range)  3 m. 
 Jarak terdekat (Minimum Range)  3 cm. 
 Input Trigger – 10 uS Minimum TTL pulsa. 
 Echo Pulse - Positive TTL level signal. 
 
 
 
Gambar 11: Diagram SRF04 Timing 
 
3.4.2    Sensor Warna (Putih) 
 
 Untuk mendeteksi posisi start dan jarak lilin 
terhadap posisi robot saat akan mematikan api yang 
ditandai dengan garis atau area berwarna putih 
digunakan sensor Hamamatsu Photoreflector (P5587) 
yang dipasang dibawah chasis dan menghadap ke 
bawah. Sensor ini diset untuk mendapatkan 
perbedaan intensitas saat sensor menemukan lantai 
yang berwarna putih, sehingga begitu bertemu lantai 
warna putih maka robot akan berhenti dan 
mendeteksi apakah ada api. Jika ada maka robot akan 
memadamkan api tersebut, jika tidak maka robot 
akan terus berjalan. 
 
 
 
Gambar  12.  Rangkaian Sensor Warna 
Hamamatsu Photoreflector (P5587) 
 
3.4.3    Sensor Api (Lilin) 
 
 Untuk mendeteksi posisi api (lilin) 
digunakan sensor api (fire) yaitu UVTron R2868. 
Sensor ini menggunakan ultraviolet untuk 
mendeteksi cahaya api (lilin) dengan sudut pancar 
sensitivitasnya yang sangat lebar memungkinkan UV 
Tron untuk mendeteksi api rokok sampai jarak 5 
meter.  
 
 
 
Gambar 13: Sensitivitas Response dari UV Tron 
 
 
3.5    Mikrokontroler 
 
 Untuk mengendalikan robot baik motor 
maupun sensor sehingga robot dapat bekerja sesuai 
dengan apa yang diinginkan maka diperlukan sebuah 
mikrokontroller. Mikrokontroller yang dipakai untuk 
mengendalikan robot dan menggerakkan komponen-
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komponen yang ada pada robot adalah 
mikrokontroler OOPic.  
 
 Mikrokontroler OOPic ini dipilih karena 
beberapa fungsi yang ada pada mikrokontroler 
mudah dipelajari dan bisa menggunakan beberapa 
bahasa pemrograman diantaranya Java, C dan Basic. 
Mikrokontroler OOPic ini juga cocok dengan robot 
yang akan dirancang.  
 
 OOPic merupakan sebuah board controller 
yang dilengkapi oleh sebuah chip PIC16C73. OOPIC 
dilengkapi oleh 4-channel ADC port untuk input data 
analog dan bisa juga untuk mengeluarkan data 
analog dengan tegangan antara 0-5 volt. Pada 
OOPIC ini telah dilengkapi  EEPROM yang 
berkapasitas 8 k sehingga dapat diprogram untuk 
bekerja sendiri (standalone) oleh program yang telah 
dimasukkan (simpan) ke dalam EEPROM dengan 
menggunakan bahasa pemrograman Basic, Java 
maupun C dan di compile menggunakan program 
OOPic. 
 
3.5.1    Spesifikasi OOPic Board 
 
 
 
Gambar 14: Pin Out Dari OOPIC Board 
 
 Board OOPic terdiri dari beberapa bagian 
diantaranya : 
 
1. Programming Connector, merupakan konektor 
yang menghubungkan board OOPic dengan PC  
      menggunakan kabel konektor. 
2. Power Connector, merupakan power suply untuk 
board OOPic dengan tegangan 6 Volt sampai 
dengan 15 Volt DC dengan arus maksimum 1 A. 
3. Memory Sockets, merupakan socket untuk 
memory program dan data EEPROM (8 pin). 
4. Network Connector, merupakan konektor untuk 
I2C. 
5. I/O Connector, untuk mendukung semua input 
output yang digunakan, terdiri dari 40 Pin. 
 
3.5.2    Input Output (I/O) Connector 
 
 Input output konektor yang dimiliki board 
OOPic terdiri dari : 
 
 31 Digital I/O lines  
 Serial Port  
 I2C Network  
 Programming Port  
 Power (regulated & unregulated)  
 4 Analog-to-digital converters  
 Xtal for Timer functions  
 Pulse width modulators  
 EEPROMs 
 
3.5.3    Pengendalian Motor DC 
 
 Motor DC yang digunakan adalah  24VDC 
195 RPM IG32 Gear Motor, untuk menggerakkan 
atau mengendalikan motor DC tersebut harus 
menggunakan PWM. Pada mikrokontroler OOPic 
telah disediakan 2 buah I/O untuk PWM yaitu pin 27 
dan 29. Namun demikian motor DC yang digunakan 
disini tidak bisa langsung dihubungkan dengan 
mikrokontroler, karena robot yang akan dibuat tidak 
hanya akan bergerak maju tetapi juga harus bisa 
bergerak mundur dan bisa melakukan pengereman. 
Oleh sebab itu untuk menggendalikan motor DC ini 
diperlukan sebuah controller yang bisa 
mengendalikan speed motor DC.  
 
 Pada robot monomonic ini digunakan 
Magnevition Dual Channel Speed Controller. 
Spesifikasi dari  controller ini adalah kapasitas arus 
yang bisa digunakan sampai 3 Ampere per motor dc, 
I/O yang dimiliki terdiri dari 1 untuk pengereman, 1 
untuk input PWM, 1 untuk pengendalian langsung.  
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Gambar 15: Rangkaian Magnevation Dual 
Channel Speed Controller 
 
Tabel 1: Fungsi Pin Magnevition Dual Channel 
Speed Controller Pada  OOPic Untuk Mengontrol 
Motor Kiri 
 
Input / 
Output 
OOPic 
Pin 
Keterangan 
Direction 34 IO Line 27 
Brake 38 IO Line 25 
Speed 27 IO Line 17 (PWM 2) 
Thermal Flag 30 IO Line 29 
Current 
Sensing 
9 IO Line 2 (A2D 2) 
 
Tabel 2: Fungsi Pin Magnevition Dual Channel 
Speed Controller Pada  OOPic Untuk Mengontrol 
Motor Kanan 
 
Input / 
Output 
OOPic 
Pin 
Keterangan 
Direction  36 IO Line 26  
Brake  40 IO Line 24  
Speed  29 IO Line 18 (PWM 1) 
Thermal Flag 32 IO Line 28  
Current 
Sensing  
7 IO Line 1 (A2D 1)  
4    PENGUJIAN ROBOT DAN ANALISA 
 
 Pengujian robot menggunakan standard 
arena dari Kontes Robot Cerdas Indonesia 2007 yang 
mengacu pada standard arena dari Trinity College 
Fire-Fighting Robot Contest 2007. 
 
 Roda robot yang digerakkan oleh motor dc 
pada masing-masing roda kecepatan dan arah 
putarnya dikendalikan oleh Magnevation Dual 
Channel Speed Controller dengan IC Hbridge 
menggunakan LM18200T. 
 
 Kecepatan motor dc dan arah putaran motor 
ditentukan dari mikrokontroler OOPic. Untuk 
menentukan kecepatan dari motor dc digunakan 
PWM (Pulse width Modulators) yang ada pada 
mikrokontroler OOPic. Mikrokontroler OOPic 
mempunyai 2 buah PWM, yang masing-masing 
digunakan untuk menggerakkan motor dc kanan dan 
kiri. 
 
 
 
Gambar 16: Standard Arena 
Kontes Robot Cerdas Indonesia 2007 
 
 Program yang dituliskan dalam 
mikrokontroler memanfaatkan fasilitas objek dari 
sofware OOPic versi 6.0 menggunakan bahasa 
pemrograman basic dengan objek oPWM. oPWM 
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mempunyai nilai byte antara 0 sampai dengan 255 
dengan nilai frekuensinya sebesar 5 Mhz. Nilai 255 
adalah nilai maksimum dari nilai PWM yang bisa 
dibangkitkan sehingga pada nilai 255 ini kecepatan 
motor dc mempunyai kecepatan paling tinggi, yaitu 
pada nilai rpm maksimum dari motor dc. Sedangkan 
jika diberikan nilai 0 maka motor dc tidak akan 
bergerak. Periode counter PWM bisa kita set sesuai 
dengan keperluan. Jika ditentukan periode counter-
nya 250 ini berarti nilai PWM 250 sama dengan 
frekuensi maksimumnya yaitu 5 Mhz. Kecepatan 
dapat dikurangi dengan memberikan nilai yang 
sesuai, misalnya diinginkan kecepatannya diturunkan 
25 % maka nilai yang diberikan pada oPWM sebesar: 
 
250 x 75% = 187 
 
Tabel 3: Signal Keluaran PWM Dari Nilai oPWM 
Yang Diberikan Dengan Periode Counter Sebesar 255 
 
Duty 
Cycle Operate
Pulse 
Width Output 
Any 0 0 
0 Any 0 
63 1 25% 
127 1 50% 
191 1 75% 
255 1 100% 
 
 Untuk menentukan arah putaran motor dc 
(maju atau mundur) ditentukan dari nilai direction 
pada driver motor yaitu 0 atau 1. Jika diberikan nilai 
1 maka arah putaran motor dc searah dengan arah 
putaran jarum jam dan jika diberikan nilai 0 maka 
arahnya berlawanan dengan arah putaran jarum jam. 
Driver motor dc juga menyediakan masukkan untuk 
memberikan pengereman atau membuat motor dc 
tidak bisa berputar yaitu pada masukkan brake. 
Dengan memberikan nilai 1 maka posisi motor dc 
pada kondisi tidak bisa berputar (direm), dan jika 
diberikan nilai 0 maka motor dc bisa berputar lagi. 
 
 Robot  monomonic untuk gerak robot arah 
maju dibuat nilai kecepatan, yang pertama untuk 
gerak robot maju dengan kondisi normal dalam hal 
ini tidak ada staircase maka kecepatan yang 
diberikan sebesar 50% dari kecepatan maksimum 
sedangkan untuk melewati rintangan staircase 
kecepatan robot bergerak maju diberikan sebesar 
75% dari kecepatan maksimum. 
 
Procedure untuk gerak robot maju dengan kecepatan 
50% : 
 
Sub FWD() 
     brkR = 0 
     brkL = 0 
     dirL  = 0 
 dirR  = 0     
 Lmotor  = 127 
         Rmotor = 127 
End Sub 
 
Procedure untuk gerak robot maju dengan kecepatan 
75% : 
 
Sub FWDS() 
     brkR = 0 
     brkL = 0 
     dirL  = 0 
 dirR  = 0     
 Lmotor  = 191 
         Rmotor = 191 
End Sub 
 
Untuk membuat robot berputar ditempat baik ke arah 
kanan atau kiri, maka direction dari motor driver 
dibuat berlawanan arah. Jika arah putar ke arah kanan 
maka motor dc sebelah kiri dibuat arah maju dan 
motor dc sebelah kanan dibuat arah mundur dengan 
kecepatan yang sama, seperti procedure program 
berikut : 
 
Sub PutarTempatKanan() 
     brkR = 0 
     brkL = 0 
     dirL  = 0 
 dirR    = 1     
 Lmotor  = 191 
         Rmotor = 191 
End Sub 
 
Demikian juga jika diinginkan robot berputar 
ditempat dengan arah putaran kekiri maka motor dc 
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sebelah kanan dibuat arah maju dan motor dc sebelah 
kiri dibuat arah mundur dengan kecepatan yang sama : 
 
Sub PutarTempatKiri() 
     brkR = 0 
     brkL = 0 
     dirL  = 1 
 dirR  = 0     
 Lmotor  = 191 
         Rmotor = 191 
End Sub 
 
 Untuk robot agar bisa berbelok ke kanan atau 
ke kiri, maka kecepatan dari motor dc sebelah kanan 
dan motor dc sebelah kiri tidak sama tetapi arahnya 
sama. Jika diinginkan robot berbelok ke kiri maka 
kecepatan motor dc sebelah kanan harus lebih besar 
dari kecepatan motor dc sebelah kiri, begitu juga 
sebaliknya jika diinginkan robot berbelok ke arah 
kanan maka kecepatan motor dc kiri harus lebih 
besar dari kecepatan motor dc kiri. Besarnya 
perbandingan kecepatan antara motor dc kanan dan 
motor dc kiri mempengaruhi besarnya titik pusat 
belokan. Procedure berikut menyebabkan robot 
berbelok ke arah kanan : 
 
Sub Belok_Kanan() 
     brkR = 0 
     brkL = 0 
     dirL  = 0 
 dirR  = 0     
 Lmotor  = 125 
         Rmotor = 25 
End Sub 
 
 Pada procedure Belok_kanan perbandingan 
kecepatan antara motor dc kanan dan motor dc kiri 
adalah 5 : 1. Jika dibuat perbandingan kecepatannya 
menjadi 10 : 1 seperti procedure berikut : 
 
Sub Belok_Kanan2() 
     brkR = 0 
     brkL = 0 
     dirL  = 0 
 dirR = 0     
 Lmotor  = 150 
         Rmotor = 15 
End Sub 
maka hasilnya adalah bahwa pada procedure 
Belok_kanan radius titik pusat belokan robot 
terhadap titik pusat robot lebih besar dibandingkan 
dengan procedure Belok_kanan2. Jadi jika 
diinginkan arah belokan robot tidak melebar jauh 
bisa dibuat perbandingan yang cukup besar antara 
kecepatan motor dc sebelah kanan dan sebelah kiri. 
 
 Untuk arena seperti pada gambar 16 dimana 
lebar koridor untuk robot berjalan adalah 46 cm, agar 
pada saat berbelok kanan robot tidak menabrak 
dinding dibuat pada mikrokontroller program berikut: 
 
     brkR  = 0 
     brkL  = 0 
     dirL   = 0 
 dirR   = 0     
 Lmotor  = 110 
         Rmotor = 10 
 
 Pada pengujian robot dengan menggunakan 
berbagai rintangan seperti staircase berupa anak 
tangga (Gambar 17), clutter (pensil 2B) dan uneven 
floor berupa bidang yang tidak datar (Gambar 18) 
ternyata robot tidak mengalami masalah dalam 
pergerakannya. 
 
 
 
Gambar 17: Staircase 
 
 
 
Gambar 18: Uneven Floor 
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 Hasil pengujian robot dalam menjelajah 
arena gambar 16 dengan melakukan 3 (tiga) 
pengujian terhadap masing-masing ruang (room) 
diperoleh data rata-rata waktu yang diperlukan untuk 
mematikan api lilin pada masing-masing ruang 
seperti pada tabel 4. 
 
Tabel 4: Rata-rata Waktu Robot Mematikan Api 
Lilin Pada Masing-masing Ruang (Room) 
 
Posisi 
Lilin 
Room Rata-rata Waktu 
(Detik) 
1 1 12,6666 
2 2 21,3333 
3 3 41,3333 
4 4 52,6666 
 
 
5    KESIMPULAN 
 
 Dari hasil perancangan dan pengujian robot 
dapat disimpulkan : 
 
1 Mobile robot dengan menggunakan model gerak 
four wheel drive (4 WD) robot dapat bergerak 
berputar ditempat pada titik pusat massa robot 
dan dapat berbelok dengan titik belokan dapat 
bervariasi. 
2 Halangan seperti bidang yang tidak datar (uneven 
floor) dan tanjakan berupa anak tangga 
(staircase) tidak mempengaruh gerak robot 
monomonic. 
3 Kecepatan robot monomonic dapat diatur 
kecepatannya dengan memberikan signal ke 
motor driver berupa PWM yang dibangkitkan 
mikrokontroler OOPic. 
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